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INSTALLATION DE TRANSFERT LIBRE A PLATEAUX. 

(57) L'invention propose une installation (20) de transfert li- 
bre a plateaux (22) du type comportant un chemin de guida- 
ge continu qui comprend deux glissieres (30) de guidage 
lateral des plateaux (22) entre lesquelles sont regus les 
bords paralleles et opposes (B1 , B3) des plateaux, qui com- 
prend un element central continu (24) de support d'entraine- 
ment sur lequel les plateaux (22) prennent appui 
verticalement, caracterisee en ce que chaque plateau (22) 
est une plaque carree (38) qui prend appui par sa face infe- 
rieure (42) sur I'element central de support (24) et qui com- 
porte, au moins le long d'un premier de ses bords (B1, B2, 
B3, B4), deux trous verticaux (T12, T23, T34, T41), et en ce 
que ('installation comporte au moins un doigt telescopique 
(DP) commande qui est monte mobile verticalement entre 
une position basse escamotee dans laquelle sa face d'ex- 
tremite libre superieure est situee en dessous de la face in- 
ferieure (42) des plateaux, et une position haute sortie dans 
laquelle son trongon d'extremite libre superieure est sus- 
ceptible d'etre regu dans Tun des trous d'un plateau situe au 
droit du doigt telescopique (DP). 
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"Installation de transfert llbre a plateaux" 

La presente invention concerne une installation de 
transfert* libre a plateaux. 

D'une maniere generale, I'invention concerne un 
5 transfert dit « libre » t c'est a dire que chacun des objets ou 
plateaux qu'il transporte est independant dans son 
cheminement des autres plateaux et est libre par rapport au 
defilement des moyens d'entramement, c'est a dire qu'il peut 
etre ralenti ou arrete par rapport a ces moyens d'entraTnement 
10 qui sont communs a tous les plateaux circulant sur le transfert. 

Le transfert est de preference un transfert continu en 
boucle fermee sur lequel les plateaux sont introduits en vue 
qu'ils y effectuent un parcours les conduisant le long de 
differents postes, notamment de postes de travail auxquels 
15 sont accomplies differentes operations concernant les objets 
portes par les plateaux, ou de postes de manoeuvre auxquels 
sont accomplis des interventions concernant plus particuliere- 
ment le cheminement des plateaux. 

Un tel type de transfert libre est par exemple utilise 
20 dans I'industrie alimentaire pour I'embouteillage ou le 
remplissage de boTtes de conserve. II trouve aussi a 
s'appliquer dans les industries de fabrication mecanique 
lorsqu'un meme objet porte par un plateau doit subir plusieurs 
operations successives de fabrication et par exemple 
25 d'usinage et/ou d'assemblage. 

Dans ce dernier cas, la possibility (a certains postes de 
travail) de realiser un positionnement precis du plateau, et 
done de I'objet prealablement positionne par rapport au 
plateau, est un facteur determinant dans la qualite de 
30 conception et pour les performances du transfert. 

D'une maniere generale, ce type d'installation a 
transfer! libre trouve plus particulierement a s'appliquer dans 
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les ateliers flexibles dans lesquels les moyens de production 
doivent etre modulables en fonction des diverses productions, 
et polyvalents, c'est a dire permettant d'alterner les postes 
automatises et les postes a intervention manuelle. 

Grace a I'utilisation d'un transfert libre, dont la vitesse 
n'est pas liee au rythme des postes automatises ou manuels, il 
est possible d'accumuler temporairement des plateaux le long 
du transfert, de les deriver (a partir d'un trajet principal en 
boucle) vers des postes de travail au moyen de branches ou 
boucles de derivation, de les declasser etc. 

Outre les differents imperatifs mentionnes precedem- 
ment auxquels doit repondre un transfert libre a plateaux, son 
cout doit bien entendu etre reduit, les plateaux doivent offrir 
une grande modularity notamment afin de permettre le 
traitement de pieces ou d'objets de dimensions differentes, et 
les plateaux en association avec la conception de certains 
postes de travail, doivent permettre une reprise d'efforts 
importants, notamment selon I'axe vertical. 

Essentiellement, la conception d'un transfert libre doit 
presenter la plus grande modularity possible en faisant appel a 
un tres petits nombres de composants differents. 

Dans ce but, I'invention propose une installation de 
transfert libre a plateaux du type comportant un chemin de 
guidage continu qui comprend deux glissieres longitudinales et 
paralleles de guidage lateral des plateaux entre lesquelles 
sont retpus les bords paralleles et opposes des plateaux, qui 
comprend un element central continu de support sur lequel les 
plateaux prennent appui verticalement, et qui comprend des 
moyens d'entramement des plateaux en cheminement, 
caracterisee en ce que chaque plateau est une plaque carree a 
angles arrondis qui prend appui par sa face inferieure sur 
I'element central de support et qui comporte, au moins le long 
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cTun premier de ses bords, deux trous verticaux alignes 
parallelement a ce bord et agences au voisinage des angles du 
plateau, et en ce que rinstallation comporte au moins un doigt 
telescopique commande qui est monte mobile verticalement 

5 entre une position basse escamotee dans laquelle sa face 
d'extremite libre superieure est situee en dessous de la face 
inferieure des plateaux, et une position haute sortie dans 
laquelle son tron<?on d'extremite libre superieure est 
susceptible d'etre re?u dans Tun des trous d'un plateau situe 

10 au droit du doigt telescopique. 

Selon d'autres caracteristiques de I'invention : 

- chaque plateau comporte quatre trous verticaux 
agences en carre et alignes par paires parallelement aux 
quatre bords du plateau et a egale distance de ceux-ci ; 

15 - rinstallation comporte des moyens pour arreter un 

plateau dans une position longitudinale determinee ; 

- les moyens pour arreter le plateau comportent un doigt 
telescopique forrnant butee qui t en position haute, s'etend en 
regard d'une partie du bord transversal amont du plateau ; 

20 - chaque plateau comporte dans ses bords des 

encoches de butee de forme semi-cylindrique cornplementaire 
de celle du doigt de butee dans laquelle ce dernier est re9u 
pour moitie lorsqu'il est en position haute d'arret d'un plateau ; 

- deux bords opposes de chaque plateau comportent 
25 chacun une paire d'encoches equidistantes centrees entre les 

deux autres bords ; 

- chacun des bords de chaque plateau comporte une 
paire d'encoches equidistantes dont chacune est alignee avec 
une paire de trous verticaux ; 

30 - rinstallation comporte un poste de retournement a 90° 

des plateaux qui comporte un doigt telescopique forrnant pivot 
agence le long de Vune des deux glissieres de guidage et un 
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degagement forme en vis-a-vis dans I'autre glissiere pour 
permettre le pivotement du plateau d'un angle de 90° autour 
du pivot lorsque ce dernier est regu en position haute dans un 
trou du plateau agence au voisinage du bord transversal amont 
5 du plateau arrivant au poste de retournement ; 

- Installation comporte un poste de retournement a 
180° des plateaux qui comporte deux doigts telescopiques 
formant pivots qui sont alignes le long de Tune des deux 
glissieres de guidage et qui sont espaces longitudinalement 

10 d'une distance egale a celle separant deux trous verticaux 
alignes d'un plateau, et un degagement forme en vis-a-vis 
dans Tautre glissiere pour permettre successivement le 
pivotement du plateau d'un angle de 90° autour du premier des 
deux pivots lorsque ce dernier est re?u en position haute dans 

15 un trou du plateau agence au voisinage du bord transversal 
amont du plateau arrivant au poste de retournement, puis 
autour du second des deux pivots lorsque ce dernier est regu 
en position haute dans un trou du meme plateau agence au 
voisinage du bord transversal amont du plateau apres son 

20 premier pivotement ; 

- le poste de retournement comporte des moyens pour 
arreter le plateau a retourner dans une position longitudinale 
telle que son trou situe au voisinage de son bord transversal 
amont soit situe au droit du doigt telescopique formant pivot de 

25 retournement ; 

- installation comporte un poste de derivation des 
plateaux, vers une branche de derivation transversale par 
rapport a une branche principale de trajet, comportant un doigt 
telescopique formant pivot agence le long de Tune des deux 

so glissieres de guidage de la branche principale immediatement 
en amont d'un degagement forme dans cette glissiere en 
vis-a-vis de la branche de derivation pour permettre le 
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pivotement du plateau, vers la branche de derivation, d'un 
angle de 90° autour du pivot lorsque ce dernier est re?u en 
position haute dans un trou du plateau agence au voisinage du 
bord transversal aval du plateau arrivant au droit de la branche 
5 de derivation ; 

- le poste de derivation comporte des moyens pour 
arreter le plateau a deriver dans une position longitudinale 
telle que son trou situe au voisinage de son bord transversal 
aval soit situe au droit du doigt telescopique formant pivot de 

io derivation ; 

- ^'installation comporte un poste d'indexation 
longitudinale d'un plateau en position de travail comportant un 
indexeur constitue d'un verin telescopique commande, portant 
deux doigts d'indexation, qui est monte mobile verticalement 

15 entre une position basse escamotee dans laquelle la face 
d'extremite libre superieure des doigts d'indexation est situee 
en dessous de la face inferieure des plateaux, et une position 
haute sortie dans laquelle !e trongon d'extremite libre 
superieure de chaque doigt est regu dans un trou vertical d'un 

20 plateau situe au droit du doigt d'indexation ; 

- Telement central continu de support sur lequel les 
plateaux prennent appui verticalement et les moyens 
d'entrainement des plateaux sont realises sous la forme d'une 
chaine d'entramement, du type a ecailles, continue en boucle 

25 fermee et motorisee. 

D'autres caracteristiques et avantages de Pinvention 
apparaitront a la lecture de la description detaillee qui suit 
pour la comprehension de laquelle on se reportera aux dessins 
annexes dans lesquels : 

30 - la figure 1 est une vue schematique en perspective qui 

illustre un trongon rectiligne d'un transfert libre a plateaux 
realise conformement aux enseignements de Tinvention ; 
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- la figure 2 est une vue en perspective de dessus d'un 
plateau conforme aux enseignements de I'invention ; 

- la figure 3 est une vue schematique en perspective de 
dessous du plateau de la figure 2 ; 

5 - la figure 4 est une vue en section transversale, selon 

la fleche F4 de la figure 5, du transfert selon I'invention qui 
illustre I'agencement d'un doigt de butee et d'un capteur de 
position ; 

- la figure 5 est une vue en section longitudinale 
io partielle de la figure 4 ; 

- la figure 6 est une vue schematique en perspective du 
type de celle de la figure 1 qui illustre un poste de retourne- 
ment a 90° des plateaux ; 

- la figure 7 est une vue schematique de dessus du 
15 poste de retournement a 90° des plateaux illustres a la figure 6 

et sur laquelle sont illustrees en silhouette trois positions 
successives d'un plateau lors de son retournement a 90° ; 

- la figure 8 est une vue similaire a celle de la figure 7 
qui illustre un poste de retournement a 180° d'un plateau sur 

20 laquelle sont illustrees les positions successives d'un plateau 
au cours de son retournement en deux etapes ; 

- la figure 9 est une vue schematique de dessus 
illustrant un poste de derivation des plateaux ; 

- la figure 10 est une vue en section transversale 
25 illustrant des moyens d'indexation longitudinale d'un plateau a 

un poste de travail ; 

- la figure 11 est une vue transversale selon la fleche 
F1 1 de la figure 10 ; et 

- la figure 12 est une vue schematique en - perspective 
30 du type de celles des figures 1 et 6 qui illustre un poste de 

declassement ou d'extraction des plateaux. 
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On a represents sur les figures, differentes parties et 
composants cTun transfert libre 20 a plateaux 22. 

Le transfert 20 est un transfert continu en boucle 
fermee. II est pour Tessentiel constitue par une structure fixe 
5 ou bati a base profiles en alliage d'aluminium. 

Les moyens d'entraTnement et de support vertical des 
plateaux 22 sont ici constitues par une chaTne centrale 
continue et motorisee 24 du type a ecailles 26 dont les faces 
superieures 28 constituent des faces d'appui vertical pour les 
10 plateaux 22. La chaTne 24 et les ecailles 26 sont en matiere 
plastique. 

Dans les lignes droites, les maillons et ecailles26 sont 
guides lateralement et supportes verticalement par deux rails 
29 en polyethylene. 

15 La chaTne continue 24 est motorisee par un seul 

moteur, non represents, et dans les virages du parcours, a 90° 
ou a 180°, les maillons sont guides et supportes verticalement 
par des plaques rainurees de profil correspondant. 

La face superieure 28 des ecailles 26 constitue le 

20 chemin de guidage des plateaux 22 en association avec deux 
glissieres longitudinales paralleles et opposees 30 entre 
lesquelles les plateaux 22 sont re?us pour etre guides 
lateralement. 

La face verticale interne de chaque glls.siere 30 est de 
25 preference munie sur toute sa longueur d'un patin cie guidage 
34 a faible coefficient de friction, par exemple en materiau 
plastique. La realisation des glissieres 30 en profile 
d'aluminium permet avantageusement leur cintrage pour la 
realisation des differents coudes et virages. 
30 La distance transversale D1 (voir figure 4) separant les 

faces de guidage en vis-a-vis constitutes par les faces 
verticales des patins 34 est bien entendu constante tout le 
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long du trajet et elle est tres legerement superieure a la 
largeur des plateaux. 

Conformement a I'une des caracteristiques de 
I'invention, chaque plateau 22 est une plaque en metal 38 qui 
est delimitee par deux faces planes paralleles superieure 40 et 
inferieure 42. 

Chaque plaque 38 est par exemple une plaque en acier. 

Dans I'exemple represents sur les figures, chaque 
plateau presente une symetrie centrale de conception. 

Chaque plateau 22 en forme de plaque 38 est un 
plateau carre delimite par quatre bords consecutifs B1, B2, B3 
et B4 relies par des angles ou coins arrondis A12, A23, A34 et 
A41. 

A titre d'exemple le cote de chacun des plateaux est 
egal a 200 mm et Tepaisseur de la plaque 38 est egale a 10 
mm, le rayon de chacun des angles Aij etant egal a 32 mm 
pour faciliter le passage dans les coudes et les virages et les 
autre manoeuvres decrites ulterieurement. 

Chaque plateau comporte, conformement aux 
enseignements de I'invention, quatre trous verticaux 
debouchants T12, T23, T34 et T41 qui sont agences 
respectivement a chacun des angles A12, A23, A34 et A41. 
Chaque trou Tij est ici un percage debouchant de la plaque 38 
qui est equipe d'un canon de diametre interne 10F7. 

Les trous Tij sont alignes deux a deux le longs des 
bords Bi et sont agence en un carre de 136 mm de cote. Ainsi, 
deux trous alignes, par exemple T12 et T41 sont alignes le 
long d'un bord. par exemple B1. a une distance transversale 

de 32 mm du bord. 

Chacun des bords Bi comporte aussi deux encoches Eij 
equidistantes. Ainsi, le bord B1 comporte deux encoches de 
butee E14 et E12, le bord B2 comporte deux encoches E21 et 
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E23, le bord B3 comporte deux encoches E32 et E34, et le 
bord B4 comporte deux encoches E43 et E41. 

Chacune des encoches Eij est une encoche semi- 
cylindrique de 9 mm de rayon qui debouche verticalement dans 
la face inferieure 42 et est d'une hauteur egale a 8 mm, c'est a 
dire qu'elle est borgne verticalement vers le haut. 

Comme on peut le voir sur les figures, les encoches Eij 
sont alignees avec les trous Tij, c'est-a-dire qu'elles sont deux 
a deux equidistantes de 136 mm. Par exemple, les encoches 
E21 et E41 sont alignees avec les deux trous verticaux T12 et 
T41 qui sont eux memes alignes parallelement au bord B1 . 

On decrira maintenant les moyens conformes aux 
enseignements de invention pour arreter un plateau 22 dans 
une position longitudinale determinee le long de son parcours 
sur le transfert 20. 

A cet effet, il est prevu un doigt telescopique de butee 
DB qui est un doigt cylindrique d'axe vertical qui est 
commande par un actionneur pneumatique 44 tel que par 
exemple un verin. 

Comme on peut le voir sur la figure 4, le doigt de butee 
DB est positionne a proximite d'une glissiere 30 entre cette 
derniere et la chaine 24 a ecailles 26. L'actionneur 
pneumatique 44 est agence en dessous du plan commun aux 
faces superieures 28 des ecailles 26 et, en position basse 
escamotee, la face superieure d'extremite libre 46 du doigt DB 
est elle aussi situee en dessous de ce meme plan. 

Par contre, en position haute sortie, le trongon 
d'extremite libre du doigt DB fait legerement saillie 
verticalement vers le haut au dessus de ce plan de maniere a 
s'etendre en regard du bord transversal amont B2 du plateau 
22 qui approche du doigt de butee DB. 



B324.DOC 



2776641 



10 

L'actionneur 44 est positionne transversalement entre la 
glissiere 30 et la chaine 24 de maniere que le doigt de butee 
DB soit situe en regard d'une encoche de butee Eij. La 
position longitudinale d'arret du plateau 22 est ainsi 
5 determinee avec precision lorsque la paroi cylindrique du doigt 
de butee DB est en app.ui contre le fond cylindrique concave 
d'une encoche Eij. Dans I'exemple de la figure 4, le doigt DB 
est regu en butee dans Tencoche E23 Du bord transversal 
amont B2 d'un plateau 22. 

10 L'actionneur 44 est relie a une unite centrale- de 

commande, non representee, qui provoque la sortie du doigt 
de butee DB a un instant determine en fonction du cycle et du 
circuit de fabrication. A cet effet, la sortie du doigt DB peut 
etre commandee a un instant horaire donne ou bien en 

15 fonction de I'approche du plateau 22 £ arreter. 

Pour detecter I'arrivee du plateau 22 qui va etre arrete 
par un doigt DB, il peut etre fait appel a un capteur inferieur 48 
qui est un capteur inductif dont la face superieure 49 est 
situee en dessous du plan de la face inferieure 42 des 

20 plateaux, quasiment en affleurante a cette derniere. Le capteur 
48 est agence transversalement entre la glissiere 30, opposee 
a celle le long de laquelle est positionne le doigt de butee DB, 
et la chaTne 24 a proximite au droit du bord lateral B1 du 
plateau 22 de maniere a etre situe au droit du trou T12 situe 

25 en amont le long du bord B1. Du fait de la conception des 
plateaux, le capteur 48 est done situe legerement apres le 
doigt de butee DB. 

Ainsi, du fait de la presence du trou T12, le capteur 48 
detecte le passage du plateau 22 et transmet un signal a 

30 I'unite centrale de commande qui declenche en synchronisme 
la sortie du doigt de butee DB. 
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Comme cela sera explique par la suite, les moyens 
d'arret par un doigt de butee DB peuvent etre utilises en 
association avec d'autres composants de rinstallation pour 
assurer d'autres fonctions telles que le retournement des 
plateaux, leur indexation, leur derivation, etc. 

On decrira maintenant un poste de retournement a 90° 
d'un plateau, notamment en reference aux figures 6 et 7. 

Le poste de pivotement comporte un doigt de butee DB 
agence le long de la glissiere 30 de gauche, en considerant le 
sens d'avancement des plateaux 22 et un doigt telescopique 
DP formant pivot agence le long de la glissiere 30 de droite. 

La conception du doigt escamotable telescopique 
formant pivot DP est globalement identique a celle d'un doigt 
de butee DB et son diametre est tel qu'il est prevu pour, en 
position sortie, etre recu dans le trou Tij correspondant 
adjacent au bord amont. Dans le cas de la figure 8, le doigt DP 
formant pivot DP est prevu pour etre recu dans le trou T23 
lorsque ce dernier sera situe verticalement au droit du doigt 
DP. A cet effet, le doigt DB de butee du plateau 22 a retourner 
est positionne par rapport au doigt DP en amont pour etre recu 
dans I'encoche E21. 

Ainsi, lorsque le plateau 22 est arrete temporairement 
par le doigt DB, le doigt DP est commande en sortie et penetre 
dans le trou T23. Le doigt de butee DB est ensuite escamote 
en position basse par I'unite centrale de commande. Du fait de 
I'entrainement continu du plateau 22 par la chaTne 24, le 
plateau commence a pivoter dans le sens horaire autour de 
I'axe vertical de rotation constitue par le doigt DP recu dans le 
trou T12. Pour permettre ce pivotement, un degagement 50 
30 avec une plaque d'appui vertical est prevu dans la glissiere 
opposee. Le pivotement se termine, apres 90° de rotation 
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lorsque le bord B2 vient au contact de la glissiere 30 adjacente 
au doigt DP. 

Enfin, le doigt DP est escamote en position basse pour 
Ijberer le plateau 22 qui a ete retourne de 90° avec son bord 
5 B1 constituant desormais son bord transversal amont. 

Pour detecter les differentes positions successives du 
plateau 22 au poste de retournement, il peut etre prevu deux 
capteurs lateraux 52 et 54 agences longitudinalement succes- 
sivement dans la glissiere 30 adjacente au doigt formant pivot 
10 DP. 

Les deux * capteurs lateraux 52 et 54 sont espaces 
longitudinalement d'une distance correspondant a la distance 
separant deux encoches equidistantes d'un bord d'un plateau 
22. 

15 Ainsi, dans un premier temps, le capteur 52 detecte la 

presence de I'encoche E32 du plateau 22 arrivant au poste de 
retournement puis, apres retournement de 90°, le capteur 52 
detecte la presence de I'encoche E23 tandis que le capteur 54 
est au droit de I'encoche E21. 

20 On decrira maintenant le poste de retournement a 180° 

tel qu'illustre a la figure 8. 

Ce poste de retournement est pour I'essentiel constitue 
comme Tassociation de deux postes successifs de 
retournement a 90° du type de celui decrit precedemment en 

25 reference a la figure 7. 

On retrouve ainsi, a droite de la figure 8, un premier 
doigt de pivotement DP1 associe au doigt de butee DB pour 
assurer, lors d'une premiere phase, un premier retournement a 
90° du plateau arrivant 22 jusqu'a ce que son bord B2 vienne 

30 en butee contre la glissiere 30 adjacente au doigt formant 
pivot DP1. 
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Le poste de retournement a 180° comporte un second 
doigt escamotable formant pivot DP2 qui est agence longitudi- 
nalement dans le prolongement du premier doigt DP1, ces 
deux doigts etant separes d'une distance egale a la distance 
5 separant deux trous verticaux alignes du plateau 22. 

Apres le premier retournement a 90°, c'est alors le trou 
vertical T12 du plateau 22 qui se trouve au droit du second 
doigt formant pivot DP2. 

L'unite centrale de commande provoque la sortie du 
io second doigt DP2, puis I'escamotage du doigt DP1. 

Le plateau 22 est alors'articule en pivotement autour du 
second doigt formant pivot DP2 et il pivote autour de cet axe 
dans le sens horaire a nouveau de 90° jusqu'a ce que son bord 
transversal amont B1 vienne buter lateralement contre la 
15 gtissiere 30. 

Cette position de pivotement a 180° t le bord B4 
devenant le bord transversal amont du plateau 22 a la sortie 
du poste de retournement a 180°, est detectee par un 
troisieme capteur 56 qui se trouve alors au droit de Tencoche 
20 E14 tandis que le capteur central 54 est au droit de Tencoche 
E12. 

^operation de retournement a 180° se termine alors en 
escamotant le second doigt formant pivot DP2 qui libere le 
plateau 22 ayant prealablement ete retourne a 180°, c'est-a- 
25 dire deux fois de suite a 90° autour des doigts formant pivots 
DPI et DP2. 

Bien entendu, afin de permettre ces deux pivotements 
successifs, le degagement 50 est de dimension longitudinale 
plus importante comme on peut le voir a la figure 8. 
so On decrira maintenant le poste de derivation des 

plateaux illustres a la figure 9. 
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On voit sur cette figure un trongon principal rectiligne 
appartenant au trajet principal des plateaux 22 et une boucle 
en derivation, illustree a la partie haute de la figure 9, dont la 
conception generate est la meme que celle de la branche 
5 principale du transfert 20, c'est-a-dire qu'elle comporte une 
chaine 24' a ecailles 26' avec des glissieres 30' de guidage 
longitudinal des plateaux 22. 

Afin de permettre la derivation d'un plateau 22 arrivant 
au droit de la boucle de derivation, le transfert principal 20 
io comporte un doigt de butee DB, associe a un capteur 4,8 pour 
arreter un plateau 22 en cooperant avec I'encoche E23 formee 
dans son bord transversal amont B2. 

En arriere du doigt de butee DB, il* est prevu un doigt 
formant pivot DP qui, lorsque le plateau 22 est arrete, peut 
15 etre re?u dans le trou T34 du plateau adjacent a son bord aval 
B4. 

Apres avoir escamote le doigt de butee DB, le plateau 
22 tourne autour de I'axe vertical constitue par le doigt formant 
pivot DB, dans le sens horaire en considerant la figure 9, 
20 jusqu'a ce que son bord lateral B3 vienne buter contre la 
glissiere 30', c'est-a-dire apres un pivotement a 90°, un 
degagement 60 etant bien entendu forme dans la glissiere 30 
au droit de la branche de derivation en boucle pour permettre 
le pivotement. 

25 La fin de ('operation de pivotement du plateau 22 est 

detectee par un capteur 48' et elle est suivie par I'escamotage 
du doigt formant pivot DP, le plateau 22 etant alors entraine 
par la chaine 24 1 dans la boucle de derivation. 

A sa sortie de la boucle de derivation, c'est-a-dire a la 

30 partie gauche de la figure 9, le plateau 22 arrive librement 
avec son bord transversal amont B2 en direction de la branche 
principale du transfert 20 et, des qu^l se situe au droit des 
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ecailles 26 de la chaine 24, il est entraTne par cette derniere 
vers la gauche, ce qui provoque son pivotement dans le sens 
anti-horaire en considerant la figure 9 de maniere que son 
bord B2 constitue a nouveau son bord transversal amont lors 
5 de son cheminement a nouveau sur la branche ou trajet 
principal. 

Le retour d'un plateau 22 sur cette branche principale 
peut etre detecte par un autre capteur 48, comme cela est 
illustre a la figure 9. 

io Afin de soutenir verticalement les plateaux 22 lors de 

leur phase de derivation vers la branche de derivation et lors 
de leur phase de retour sur la branche principale, il peut etre 
prevu des billes 62 montees folles a rotation sur lesquelles 
vient rouler la face inferieure 42 des plateaux 22. 

15 on decrira maintenant des moyens d'indexation 

longitudinale d'un plateau 22 a un poste de travail, en 
reference aux figures 10 et 11. 

Tout d'abord, le plateau 22 est positionne et arrete au 
droit des moyens d'indexation par un doigt de butee DB et un 

20 capteur 48. 

L'une des glissieres 30, a gauche en considerant la 
figure 10, est conformee en U couche et le bord B1 du plateau 
y est recu en coulissement dans la rainure 64 en U dont la 
hauteur est superieure a I'epaisseur du plateau 22. 

25 Les moyens d'indexation sont constitues par une paire 

de doigts d'indexation Dl qui sont portes par un ensemble 66 
mobile verticalement entre une position basse escamotee (non 
representee sur les figures 10 et 11) dans laquelle I'extremite 
superieure libre 66 des doigts d'indexation Dl sont situees 

30 verticalement en retrait en dessous de la face inferieure 42 du 
plateau 22, et une position haute sortie dans laquelle les 
doigts Dl sont recus simultanement dans la paire de trous 
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alignes T41 et T31 du plateau 22 a indexer dont chacun est 
muni d'un canon de precision, un des doigts Dl etant 
cylindrique tandis que I'autre est de preference du type doigt 
de « locating ». 

5 Les doigts d'indexation Dl s'etendent au dessus d'une 

platine mobile d'indexation 70 qui, avec une autre platine 72 
amenagee symetriquement le long de I'autre glissiere 30, va 
soulever le plateau indexe 22 de maniere que sa face 
inferieure 42 ne soit plus en contact avec la face superieure 

10 des ecailles 28 comme on peut le voir sur les figures. 

La butee verticale vers le haut du plateau 22 est par 
exemple constitute par la face horizontale inferieure de la 
branche superieure de la rainure 64 en U. 

Les deux platines 70 et 72 sont commandees en montee 

is et descente par les moyens 66 qui sont par exemple des verins 
pneumatiques ou hydrauliques en fonction des applications. 

Au cas ou le poste de travail correspondant necessite 
une reprise verticale importante des efforts, il est possible de 
prevoir des moyens (non representes sur les figures) 

20 escamotables transversalement et formant cale destinee a etre 
introduce sous la face inferieure 74 des moyens 66 pour 
bloquer ceux-ci en position haute et reprendre les efforts 
verticaux eventuellement transmis a la structure 66 par le 
plateau 22 en appui sur les faces superieures des platines 70 

25 et 72. 

On decrira maintenant un poste de declassement illustre 
a la figure 12. 

A ce poste, Tune des glissieres 30 comporte un 
degagement 80 dont la longueur est legerement superieure a 
30 celle d'un cote d'un plateau, et I'autre glissiere est equipee en 
vis-a-vis d'un verin 82 a action transversale qui peut pousser 
lateralement un plateau 22, lorsque ce dernier est au droit du 
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verin 82 et du degagement 80, pour I'amener sur une plaque 
laterale de deplacement 84. 

Afin d'arreter le plateau 22 au droit du verin 82 et du 
degagement 80, il est ici prevu une butee escamotable 86 qui 
5 est montee pivotante autour d'un axe vertical 88. 

Dans la position illustree a la figure 12, la butee 86 est 
en position pour arreter le plateau 22 lorsque son bord 
transversal amont B2 est en butee contre celle-ci et le verin 82 
est actionne pour pousser le plateau en agissant sur son bord 
10 lateral en vis-a-vis B1. 

Apres declassement, ou extraction, du plateau 22, la 
butee 86 est escamotee a nouveau en provoquant son 
pivotement dans le sens anti-horaire autour de I'axe 88. 

L'invention n'est pas limitee au mode de realisation qui 
15 vient d'etre decrit. 

En fonction de I'application, il est notamment possible 
de faire appel a un plateau simplifie, c ! est-a-dire un plateau ne 
comportant que deux trous verticaux alignes le long d'un de 
ses quatre bords t par exemple le bord B1 avec deux trous T12 
20 et T41, et uniquement les encoches E21, E23, E43 et E41. 
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REVEN PI CATIONS 

1. Installation (20) de transfert libre a plateaux (22) du 
type comportant un chemin de guidage continu qui cornprend 

5 deux glissieres (30) longitudinales et paralleles de guidage 
lateral des plateaux (22) entre lesquelles sont re<?us les bords 
paralleles et opposes (B1, B3 - B2 t B4) des plateaux, qui 
cornprend un element central continu (24) de support sur 
lequel les plateaux (22) prennent appui verticalement, et qui 

10 cornprend des moyens (24) d'entratnement des plateaux (22) 
en cheminement, caracterisee en ce que chaque plateau (22) 
est une plaque carree (38) a angles (A12. A23, A34, A41) 
arrondis qui prend appui par sa face inferieure (42) sur 
I'element central de support (24) et qui comporte, au moins le 

is long d'un premier de ses bords (B1, B2, B3, B4), deux trous 
verticaux (T12 f T23, T34, T41) alignes parallelement a ce bord 
et agences au voistnage des angles du plateau, et en ce que 
('installation comporte au moins un doigt telescopique (DP) 
commande qui est monte mobile verticalement entre une 

20 position basse escamotee dans laquelle sa face d'extremite 
libre superieure est situee en dessous de la face inferieure 
(42) des plateaux, et une position haute sortie dans laquelle 
son tron?on d'extremite libre superieure est susceptible d'etre 
re?u dans Tun des trous d'un plateau situe au droit du doigt 

25 telescopique (DP). 

2. Installation selon la revendication precedente, 
caracterisee en ce que chaque plateau (22) comporte quatre 
trous verticaux (Tij) agences en carre et alignes par paires 
parallelement aux quatre bords (Bi) du plateau et a egale 

30 distance de ceux-ci. 

3. Installation selon Tune des revendications 1 ou 2, 
caracterisee en ce que Installation comporte des moyens (DB) 
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pour arreter un plateau (22) dans une position longitudinale 
determinee. 

4. Installation selon la revendication precedente, 
caracterisee en ce que les moyens pour arreter le plateau 
comportent un doigt telescopique formant butee (DB) qui, en 
position haute, s'etend en regard d'une partie du bord 
transversal amont du plateau. 

5. Installation selon la revendication precedente, 
caracterisee en ce que chaque plateau comporte dans ses 
bords (Bi) des encoches de butee (E14, E12, E21, E23, E32, 
E34, E43, E41) de forme semi-cylindrique complementaire de 
celle du doigt de butee (DB) dans laquelle ce dernier est recu 
pour moitie lorsqu'il est en position haute d'arret d"un plateau 
(22). 

6. Installation selon la revendication 5 prise en 
combinaison avec la revendication 1, caracterisee en ce que 
les deux bords opposes de chaque plateau comportent chacun 
une paire d'encoches equidistantes centrees entre les deux 
autres bords. 

7. Installation selon la revendication 5 prise en 
combinaison avec la revendication 2, caracterisee en ce que 
chacun des bords de chaque plateau comporte une paire 
d'encoches equidistantes dont chacune est alignee avec une 
paire de trous verticaux. 

8. Installation selon Tune quelconque des 
revendications precedentes, caracterisee en ce qu'elle 
comporte un poste de retournement a 90° des plateaux (22) 
qui comporte un doigt telescopique formant pivot (DP) agence 
le long de I'une des deux glissieres de guidage (30) et un 
degagement forme en vis-a-vis dans Tautre glissiere (30) pour 
permettre le pivotement du plateau d'un angle de 90° autour 
du pivot (DP) lorsque ce dernier est recu en position haute 
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dans un trou du plateau agence au voisinage du bord 
transversal amont du plateau arrivant au poste de 
retournement. 

9. Installation selon Tune quelconque des 
5 revendications precedentes, caracterisee en ce qu'elle 

comporte un poste de retournement a 180° des plateaux (22) 
qui comporte deux doigts telescopiques formant pivots (DP1, 
DP2) qui sont alignes le long de Tune des deux glissieres de 
guidage (30) et qui sont espaces longitudinalement d'une 

10 distance egale a celle separant deux trous verticaux alignes 
d'un plateau, et un degagement (50) forme en vis-a-vis dans 
I'autre glissiere (30) pour permettre successivement le 
pivotement du plateau (22) d'un angle de 90° autour du 
premier (DP1) des deux pivots lorsque ce dernier est re?u en 

15 position haute dans un trou du plateau agence au voisinage du 
bord transversal amont du plateau arrivant au poste de 
retournement, puis autour du second (DP2) des deux pivots 
lorsque ce dernier est re?u en position haute dans un trou du 
plateau agence au voisinage du bord transversal amont du 

20 plateau apres son premier pivotement. 

10. Installation selon Tune des revendications 8 ou 9 
prise en combinaison avec Tune quelconque des 
revendications 3 a 7, caracterisee en ce que le poste de 
retournement comporte des moyens (DB) pour arreter le 

25 plateau (22) a retourner dans une position longitudinale telle 
que son trou situe au voisinage de son bord transversal amont 
soit situe au droit du doigt telescopique (DP, DP1) formant 
pivot de retournement. 

11. Installation selon Tune quelconque des 
30 revendications precedentes, caracterisee en ce qu'elle 

comporte un poste de derivation des plateaux, vers une 
branche de derivation transversale (24') par rapport a une 
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branche principale de trajet, comportant un doigt telescopique 
formant pivot (DP) agence le long de Tune des deux glissieres 
de guidage (30) de la branche principale immediatement en 
amont d'un degagement (60) forme dans cette glissiere en 
vis-a-vis de la branche de derivation pour permettre le 
pivotement du plateau, vers la branche de derivation, d'un 
angle de 90° autour du pivot (DP) lorsque ce dernier est re?u 
en position haute dans un trou du plateau agence au voisinage 
du bord transversal aval du plateau arrivant au droit de la 
branche de derivation. 

12. Installation selon la revendication precedente prise 
en combinaison avec Tune quelconque des revendications 3 a 
7, caracterisee en ce que le poste de derivation comporte des 
moyens (DB) pour arreter le plateau a deriver dans une 
position longitudinale telle que son trou situe au voisinage de 
son bord transversal aval soit situe au droit du doigt 
telescopique formant pivot de derivation. 

13. Installation selon Tune quelconque des 
revendications precedentes, caracterisee en ce qu'elle 
comporte un poste d'indexation longitudinale d'un plateau (22) 
en position de travail comportant un indexeur constitue d'un 
verin (66) telescopique commande, portant deux doigts 
d'indexation (Dl), qui est monte mobile verticalement entre une 
position basse escamotee dans laquelle la face d'extremite 
libre superieure (68) des doigts d'indexation (Dl) sont situees 
en dessous de la face inferieure (42) des plateaux, et une 
position haute sortie dans laquelle le trongon d'extremite libre 
superieure de chaque doigt d'indexation (Dl) est regu dans un 
trou vertical d'un plateau situe au droit du doigt d'indexation. 

14. Installation selon I'une quelconque des 
revendications precedentes, caracterisee en ce que ['element 
central continu de support sur lequel les plateaux (22) 
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prennent appui verticalement et les moyens d'entraTnement 
des plateaux sont realises sous la forme d'une chaTne (24') 
d'entraTnement, du type a ecailles (26), continue, en boucle 



fermee et motorisee. 
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FIG.3 
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